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(54) Anordnung in einem Regelkreis zur Ansteuerung eines Motors eines Hilfsantriebs in einem 
Fahrzeug 



(57) Gegenstand der Erfindung ist eine Anordnung 
in einem Regelkreis zur Ansteuerung eines Motors (28, 
30) eines Hilfsantriebs in einem Fahrzeug. Ein Mikro- 
controller (16) ist uber einen Transceiver (10) an einen 



Feldbus (12) angeschlossen. Der Mikrocontroller (16) 
steuert nach einem eingegebenen Regelalgorithmus ei- 
nen Wechselrichter (24), an den der jeweilige Motor (28, 
30) angeschlossen ist. 
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Beschreibung 

[0001 ] Die Erfindung bezieht sich auf eine Anordnung 
in einem Regelkreis zur Ansteuerung eines Motors ei- 
nes Hilfsantriebs in einem Fahrzeug. 
[0002] In Kraftfahrzeugen vorhandene Hilfsantriebe 
sind beispielsweise Bremssysteme, Benzinpumpen, 
Servolenkungen, Sitz- und Fensterverstellungen, 
Scheibenwischer und dergleichen. 
[0003] Fur manche dieser Hilfsantriebe ist eine Dreh- 
zahlregelung zweckmassig. Als Motoren fur Drehzahl- 
regelungen stehen zum Beispiel folgende Alternativen 
zur Verfugung: burstenbehaftete Gleichstrommotoren, 
burstenlose Gleichstrommotoren, Wechsel- Oder Dreh- 
strommotoren, Schrittmotoren und geschaltete Reluk- 
tanzmaschinen. Fur die Drehzahlregelungen sind An- 
steuerschaltungen mit Leistungsteilen notwendig. 
[0004] Der Erfindung liegt das Problem zu Grunde, ei- 
ne fur verschiedene Motorarten geeignete Anordnung 
in einem Regelkreis zur Ansteuerung eines Motors ei- 
nes Hilfsantriebs bereitzustellen, die mit geringem Auf- 
wand modular an die Betriebsbedingungen des jeweils 
an einem Hilfsantrieb eingesetzten Elektromotors ange- 
passt werden kann. 

[0005] Das Problem wird bei einer Anordnung der ein- 
gangs beschriebenen Art erfindungsgemass dadurch 
gelost, dass ein fur den Empfang und das Senden von 
Daten von und zu einem Feldbus vorgesehener Tran- 
sceiver mit einem, eine Feldbus-Schnittstelle aufwei- 
senden, nach einem eingegebenen Regelalgorithmus 
arbeitenden Mikrocontroller verbunden ist, der wenig- 
stens einen Eingang fur elektrische Messwerte auf- 
weist, der mit einem MeGwertgeber verbunden ist, der 
vom Betriebszustand des jeweiligen Motors abhangige 
MeGwerte erzeugt, und dass mit dem Regelalgorithmus 
Signalezur Pulsweitenmodulation eines dem Mikrocon- 
troller nachgeschalteten Wechselrichters erzeugbar 
sind, dessen Leistungsendstufen mit den Wicklungen 
des jeweiligen Motors verbunden sind. Die erfindungs- 
gemasse Ansteueranordnung lasst sich als Teilnehmer 
an vorhandene Feldbussysteme anschliessen, uber die 
Sollwertvorgaben ubertragen werden, die insbesondere 
mit Stellschaltern oder Potentiometern an entsprechen- 
den Teilnehmern des Feldbussystems eingegeben wer- 
den. Der Verdrahtungsaufwand fur den Anschluss des 
die Ansteuerschaltung aufweisenden Teilnehmers ist 
gering. Es konnen Transceiver verwendet werden, die 
fur das jeweilige Feldbussystem kommerziell verfugbar 
sind. Der Mikrocontroller enthalt Software Oder Firmwa- 
re, mit der ein Regelalgorithmus an die jeweiligen Para- 
meter des Antriebsmotors auf einfache Weise ange- 
passt werden kann. Der Wechsel richter ist austausch- 
bar mit dem Mikrocontroller verbunden, wodurch eine 
einfache und schnelle Anpassung an die Motorart, zum 
Beispiel einen einphasigen Oder mehrphasigen Motor 
mogiich ist. 

[0006] Insbesondere ist an Ausgange des Mikrocon- 
trollers, an denen in digitaler Form Signale, die sich auf 



die Pulsweitenmodulation beziehen, ausgebbar sind, 
ein Puisweiten modulator angeschlossen, mit dem die 
Leistungsendstufen verbunden sind. Als Pulsweitenmo- 
dulator kann ein kommerziel erhaltlicher Bruckentreiber 
5 mit Bootstraps-Schaltung fur Transistoren verwendet 
werden. 

[0007] Als Feldbus ist zweckmassigerweise der CAN- 
Bus vorgesehen. Die Feldbusintegration geschieht mit 
dem Controller-Area-Network: 

10 [0008] Bei einer bevorzugten Ausfuhrungsform ist ein 
in der Energiezuleitung zu den Leistungsendstufen vor- 
gesehener Stromwandler mit dem Eingang eines Ana- 
log-/Digital-Umsetzers des Mikrocontrollers verbunden. 
Aus den Strom-lstwerten beziehungsweise den Mittel- 

15 werten der Strom- Istwerte berechnet der Mikrocontrol- 
ler drehmomentproportionale Werte. Fur die.Berech- 
nung der Drehzah I -Istwerte wird dabei vorausgesetzt, 
dass der Wirk-Strom dem Drehmoment des Motors pro- 
portional ist. Aus der aufgenommenen Leistung kann 

20 mittels des Drehmoments die Drehzahl bestimmt wer- 
den. 

[0009] Bei einer anderen Ausfuhrungsform ist ein mit 
der Welle des jeweiligen Motors verbundener Drehstel- 
lungssensor mit einem Eingang des Mikrocontrollers 

25 verbunden. Bei dieser Ausfuhrungsform steht bei der 
Drehung des Sensors die Drehzahl dem Mikrocontroller 
als Istwert der Regelgrosse unmittelbar zur Verfugung, 
wodurch sich Rechenaufwand einsparen lasst. Diese 
Ausfuhrungsform eignet sich insbesondere fur Syn- 

30 chronmaschinen und geschaltete Reluktanzmaschinen 
aber auch burstenlose Gleichstrommaschinen. 
[0010] Bei einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungs- 
form sind die Leistungsendstufen des Wechselrichters 
uber einen Hochsetzstelier mit dem Bordnetz des Fahr- 

35 zeuges verbunden, dessen Spannung kleiner als die 
Betriebsspannung des Wechselrichters ist. Durch den 
Hochsetzstelier ist es mogiich, Motoren fur hohere 
Spannungen und bessere Wirkungsgrade zu verwen- 
den. Der Hochsetzstelier erzeugt vorzugsweise aus der 

^0 Bordnetzspannung von 1 2 V eine Spannung von 42 V. 
[0011] Weitere Einzelheiten, Merkmale und Vorteile 
der Erfindung ergeben sich nicht nur aus den Anspru- 
chen und den diesen zu entnehmenden Merkmalen - fur 
sich und/oder in Kombination -, sondern auch aus der 

45 nachfolgenden Beschreibung eines bevorzugten Aus- 
fuhrungsbeispiels. 

[0012] In der Zeichnung ist ein Blockschaltbild einer 
Anordnung in einem Regelkreis zur Ansteuerung eines 
Motors eines Hilfsantriebs in einem Fahrzeug darge- 

so stellt. Die Anordnung weist einen Transceiver 10 auf, 
der an einen Feldbus 12 angeschlossen ist, bei dem es 
sich insbesondere urn den an sich bekannten CAN-Bus 
handelt, der auch im Bereich der Maschinensteuerun- 
gen in an sich bekannter Weise verwendet wird. Uber 

55 den Feldbus 1 2 werden Daten von und zum Transceiver 
10 ubertragen. 

[0013] Der Transceiver 10 ist uber eine Schnittstelle 
14 mit einem Mikrocontroller 16 verbunden, der eine 
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Schnittstelle fur den CAN-BUS aufweist. Der Mikrocon- 
troller 16 hat wenigstens einen Eingang 18 fur elektri- 
sche Messwerte. Ausgangsseitig ist der Mikrocontroller 
16 uber eine Schnittstelle 20 mit einem Pulsweitenmo- 
dulator 22 verbunden, der Leistungstreiber aufweist und 
Bestandteil eines Wechselrichters 24 ist. Der Pulswei- 
tenmodulator ist ein Bruckentreiber mit einer Bootstrap- 
Schaltung fur Transistoren und kommerziell erhaltlich. 
Die Leistungstreiber des Pulsweitenmodulators 22 sind 
mit den Steuerelektroden von Leistungsendstufen 26 
verbunden, die Bestandteile des Wechselrichters 24 
sind. 

[0014] An die Leistungsendstufen 26 ist die Stander- 
wicklung des jeweiligen Motors fur den Hilfsantrieb an- 
geschlossen. Von der in der Zeichnung dargestellten 
Ansteuerschaltung konnen Motoren unterschiedlicher 
Art betrieben werden. In der Zeichnung sind drei Moto- 
ren dargestellt, die wahlweise gesteuert werden kon- 
nen. Es handeltsich urn einen Synchron motor 28, einen 
Asynchronmotor 30, zum Beispiel einen Kafiglaufer, 
und einen Gleichstrommotor 32. Als Gleichstrommotor 
32 kann ein burstenloser Oder burstenbehafteter Motor 
verwendet werden. Wenn ein burstenloser Gleichstrom- 
motor vorgesehen ist, ist mit dessen Welle ein Rotor- 
stellungssensor 33 verbunden. Urn kenntlich zu ma- 
chen, dass jeweils nur ein Motor vom Wechselrichter 24 
gespeist wird, sind die Motoren 30 und 32 und der Ro- 
torstellungssensor 33 in der Zeichnung gestrichelt dar- 
gestellt. Bei Drehfeldmaschinenen wird ein Pulsweiten- 
modulator verwendet, der periodisch fur die einzelnen 
Phasen die Treibersignale erzeugt. 
[0015] Die Leistungsendstufen 26 sind an eine 
Gleichspannungsquelle angeschlossen, die eine hone- 
re als die zur Zeit ubliche Bordnetzspannung in Kraft- 
fan rzeugen hat. Vorzugsweise ist die Gleichspannung 
42 V. Aus der Bordnetzspannung von 12 V wird die 
Gleichspannung von 42 V mit einem Hochsetzsteller 34 
erzeugt, der auch ein nicht naher dargestelltes EMV-Fil- 
ter hat, urn storende Oberwellen vom Bordnetz 36 fern- 
zuhalten. 

[0016] In einer Speiseleitung 38 fur die Stromversor- 
gung der Leistungsendstufen 26 befindet sich ein 
Stromwandler 40, der sekundarseitig mit dem Eingang 
18 des Mikrocontrollers 16 verbunden ist. Uber den 
Stromwandler 40 werden die Istwerte des dem Wech- 
selrichter zugefuhrten Stroms gemessen. Bei gleich- 
bleibender Speisespannung von zum Beispiel 42 V 
Gleichspannung kann hieraus die vom Antrieb ver- 
brauchte Leistung bestimmt werden. Die Strom-lstwerte 
werden von einem nicht naher dargestellten Ana!og-/Di- 
gital-Wandler in Mikrocontroller 1 6 in digitale Stromwer- 
te umgesetzt. Werden Motoren verwendet, deren Dreh- 
momente dem zugefuhrten Wirk-Strom proportional 
sind, dann kann aus der Leistung und dem Drehmoment 
die Drehzahl des Motors bestimmt werden, die mit der 
im Mikrocontroller 16 gespeicherten Soll-Drehzahl zur 
Bestimmung der Regelabweichung verglichen wird. Im 
Mikrocontroller 1 6 ist ein Regelalgorithmus gespeichert, 



der zum Beispiel P-, I-, Oder PT-Verhalten erzeugt. 
[0017] Die Drehzahl -So llwerte werden der Ansteuer- 
schaltung uber den CAN-Bus 12 von einem Teilnehmer 
vorgeben, der insbesondere Stellschalter oder Poten- 

5 tiometer fur die Sollwert-Eingabe hat. Altemativ konnen 
die Drehzahlsoilwerte auch von einem mit dem CAN- 
BUS verbundenen Hauptrechner im Kraftfahrzeug aus- 
gegeben werden. Es ist aber auch mdglich, an die Bau- 
gruppe, die den Mikrocontroller 16 aufweist, Stellschal- 

10 ter oder Potentiometer anzuschlieBen, mit denen die 
Sollwerte direkt eingegeben werden konnen. 
[0018] Wahrend der Transceiver 10 und der Mikro- 
controller 1 6 unabhangig von der Art des jeweiligen Mo- 
tors vorhanden sind, werden die Anzahl der Leistungs- 

15 treiber 26 und der Treiberbausteine auf die jeweils vor- 
handene Wicklung oder die Wicklungen des Motors ab- 
gestimmt. Die Nennleistung der Leistungtreiber 26 wird 
an die Motornennleistung angepasst, die zum Beispiel 
im Bereich bis zu 1 KW liegen kann. Die Motoren kon- 

20 nen mit einem Drehstellungssensor versehen sein. 
[001 9] In der Zeichnung sind ein Drehstellungssensor 
42 in Verbindung mit dem Synchronmotor 28 und ein 
Drehstellungssensor 33 in Verbindung mit dem Gleich- 
strommotor 32 dargestellt. Der Drehstellungssensor 42 

25 ist zum Beispiel an der Welle des Synchron motors 28 
befestigt. Die Abtaster des Drehstellungssensors 42 
bzw. 33 sind uber Signalanpassungsschaltungen, die 
nicht naher dargestellt sind, an Eingange fur digitale 
Werte des Mikrocontrollers 1 6 angeschlossen. 

30 [0020] Der Mikrocontroller 16 berechnet aus den 
Drehzahl-Sollwerten und der Regelabweichung die Im- 
pulsperiode und Impulsweite der an die Motorwicklung 
oder Motorwicklungen angelegten Spannungssignale. 
Der Pulsweitenmodulator setzt die vom Mikrocontroller 

35 1 6 bestimmten Werte in analoge Signale urn, mit denen 
die Leistungsendstufen 26 angesteuert werden. 
[0021] Der Mikrocontroller 16 kann mit anderen Teil- 
nehmern am Feldbus 12 nach z. B. ISO 11 898 Daten 
austauschen. 

40 [0022] Die vorstehend beschriebene Anordnung ist 
insbesondere als Steckbaugruppe ausgebildet, wobei 
die fur die Anpassung an die jeweilige Motorart vorge- 
sehenen Teile auswechselbar ausgebildet sind. 

45 

Patentanspruche 

1 . Anordnung in einem Regelkreis zur Ansteuerung ei- 
nes Motors eines Hilfsantriebs in einem Fahrzeug, 

so dadurch gekennzeichnet, 

dass ein fur den Empfang und das Senden von Da- 
ten von und zu einem Feldbus (12) vorgesehener 
Transceiver (10) mit einem, eine Feldbusschnitt- 
stelle (1 4) aufweisenden, nach einem eingegebe- 

55 nen Regelalgorithmus arbeitenden Mikrocontroller 
(16) verbunden ist, der wenigstens einen Eingang 
(18) fur elektrische Messwerte aufweist, der mit ei- 
nem Messwertgeber verbunden ist, der vom Be- 
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triebszustand des jeweiligen Motors abhangig 
Messwerte erzeugt, und dass mit dem Regelalgo- 
rithmus Signale zur Pulsweitenmodulation eines 
dem Mikrocontroller (16) nachgeschalteten Wech- 
selrichters (24) erzeugbar sind, dessen Leistungs- 5 
endstufen (26) mit den Wicklungen des jeweiligen 
Motors (28, 30, 32) verbunden sind. 

2. Anordnung nach Anspruch 1 , 

dadurch gekennzeichnet, 10 

dass an Ausgange des Mikrocontrollers (1 6), an de- 
nen in digitaler Form Signale, die sich auf die Puls- 
weitenmodulation beziehen, ausgebbar sind, ein 
Pulsweitenmodulator (22) angeschlossen ist, mit 
dem die Leistungsendstufen (26) verbunden sind. 15 

3. Anordnung nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass als Feldbus (12) der CAN-BUS vorgesehen 
ist. 20 

4. Anordnung nach mindestens einem der vorherge- 
henden Anspruchen, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass ein in der Energiezuleitung zu den Leistungs- 25 
endstufen (26) angeordneterStromwandler (40) mit 
dem Eingang eines Analog-/Digital-Umsetzers im 
Mikrocontroller (16) verbunden ist. 

5. Anordnung nach mindestens einem der Anspruche 30 
1 bis 3, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass ein mit der Welle des jeweiligen Motors (28, 
30, 32) verbundener Drehstellungssensor (42; 33) 
mit einem Eingang des Mikrocontrollers verbunden 35 
ist. 

6. Anordnung nach mindestens einem der vorherge- 
henden Anspruche, 

dadurch gekennzeichnet, 40 

dass die Leistungsendstufen (26) des Wechselrich- 
ters (24) uber einen Hochsetzsteller (34) mit dem 
Bordnetz (36) des Fahrzeugs verbunden sind, des- 
sen Spannung kleiner als die Betriebsspannung 
des Wechselrichters (24) ist. 45 
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